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シ ス テ ム の 効 果 を 向 上 す る シ ス テ ム に つ い て 述 べ る ． そ し て ， 第 ４ 章 で ，
第２章，第３章で提案したシステムを ２足ヒューマノイドロボットに適用
した場合の効果について述べ る．   
２．予備審査会  
近 年 ロ ボ ッ ト の 駆 動 シ ス テ ム に 油 圧 シ ス テ ム を 適 用 す る 事 例 が 増 加 傾
向にある理由を述べるべきとの指摘 があった．本指摘事項に対して，第１
章に油圧機器の技術の進歩に関する調査が追加され，さらに古典的な構成
から最新の研究事例まで，代表的な油圧システムの事例が整理された．   
ま た 提 案 し た 新 し い 油 圧 シ ス テ ム の 適 用 限 界 に つ い て 言 及 す べ き と の
指摘があった．本指摘事項に対して，第３章の実験結果の考察に，提案し











費したエネルギー総量の結果を追加し，それに関する考察も追記した ．  
論文全体を通して，表現を統一すべき（ Valv e  bas e  c ontr o l と Val v e  based  





ま た 提 案 し た シ ス テ ム を 適 用 し た モ ー タ 出 力 の 波 形 が 乱 れ て い る 点 に





さ ら に 提 案 し た シ ス テ ム を ２ 足 ヒ ュ ー マ ノ イ ド ロ ボ ッ ト に 実 装 す る た
めの具体的な方法に関して言及すべきとの指摘 があった．本指摘事項につ







ムの特徴，および効果を以下に示す．   
課題のうちエネルギー効率の改善を実現するために，エネルギー効率に優
れたシステムとして，油圧直接駆動システム ( H yd rau l ic  Di r ec t -Dr iv e  s ys tem，






装置を開 発し， H D D が，既存の バル ブ開口面 積で制御 する油圧シ ステム と
比較して，エネルギー損失を 6 4 .9  %低減できることを確認した．   
圧力源の大型化を抑制するため，連動システムが開発された．HD D では，
1 つのアクチュエータを動かすために， 1 台のポンプが必要である．各関節




低くなる遊脚側の HDD を，負荷が高くなる立脚側の H DD の補助に使用す
る連動システムを 提案した．連動シ ステムを実現する ために， 2 つ の H DD
を 3 つの切換弁により接続した．構築したベンチ装置により ，連動システム
は，歩行パターンにおいてモータのピーク出力を 2 7 .3  %低減できることを確
認した．   
最終的に２足ヒューマノイドロボットの油圧・機構連成モデルを構築し，
歩行シミュレーションにおいて，HD D に連動システム適用す ることにより，
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